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摘  要：自适应前照明系统(Adaptive Front-Lighting Systems,以下简称 AFS)，是一种能在各种环境下，给出最佳照
明方式的智能前照灯系统，为夜间驾驶员的安全驾驶提供了有力保障。通过对金厦电动导览车 AFS的数学建模和分析，
依据导览车的自身参数和特点来研究导览车 AFS的偏转规律，并着重分析导览车悬架对其 AFS偏转规律的影响。 
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图 1  理想状态下的水平转角模型 
                  
作者简介：程张良(1986－)，硕士研究生， 研究方向：汽车电子、汽车安全及机械设计。 
































   后右后内      (2) 
式中： ——车灯理想水平偏转角；   
      L——轴距，mm； 
      R 后内——右后轮外侧的转弯半径，mm； 
      K——方向盘减速比； 
      W 后右——后轴中心至外侧的水平距离，mm； 
      W 右灯——右灯心与右后轮外侧在水平面上 
的侧向距离，mm； 
      S 制动——导览车的制动距离，mm； 
      S(t)——驾驶员的反应时间所产生的路程，mm； 
      L 右灯——前轴与灯心的水平距离，mm； 
      δ——前照灯的光束中心线与强光束边线的
夹角； 
      ρ——方向盘转角。 















图 2  车身俯仰模型 
    俯仰补偿角 β与车身俯仰角增量 φ的关系如
下：
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式中，β——车身俯仰时的角度补偿量； 
      L3——竖直平面内导览车质心到右前灯旋
转中心的正向距离，mm； 
      L4——质心与安全距离点的距离，mm； 
      φ0——L3与 L4的夹角； 
      φ——车身俯仰时的角度增量。 
 
图 3  侧倾运动模型 
水平偏移量 h1和对应的水平补偿角 水： 








 水       (5) 
垂直偏移量 h1和对应的垂直补偿角 垂： 








 垂      (7) 
式中，h1——右前灯心的水平偏移量，mm；  
      h2——右前灯心垂直偏移量，mm； 
      L5——竖直平面内质心到车灯（旋转中） 
心的水平距离，mm； 
      L6——竖直平面内质心到车灯心的距离，mm； 
      L7——竖直平面内质心到灯心的垂直距离，
mm； 
      L8——水平面内灯心到安全偏转点的侧向距
离，mm； 
      L9——水平面内灯心到安全偏转点的正向距
离，mm； 
      L10——灯心到地面的垂直距离，mm； 
      L11——竖直平面内灯心到安全偏转点的距
离，mm； 
      θ——车身侧倾角； 
      θ0——竖直平面内质心到灯心的距离与 L5
的夹角，为初始俯仰角。 










t=1.5 s。将表达式带入MATLAB中得到图 4~图 7。




导览车 AFS实际水平偏转角度为 α’=α+ 水，













图 4  理想状态下的导览车水平转角关系图 
 
图 5  侧倾状态下的水平角度补偿图 
导览车 AFS实际垂直补偿角度为 β’=β+ 垂。
在俯仰补偿关系图 6 中，可以看出随着俯仰角的
增大，俯仰补偿角也在相应地增大，几乎呈线性








图 6  俯仰补偿关系图 
 
图 7  侧倾引起的垂直角度补偿关系图 
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